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BESCHREIBUKG 



Gerat zum Aufnehmen und Absetzen von Teilen 



Stand der Technik 

In der Montagetechnik existiert eine Vielfalt von Geraten mit 
der Aufgabe, Teile an einer bestimmten Stelle aufzunehmen und 
an anderer Stelle abzulegen Oder einzufiigen. Diese Gerate ver- 
fiigen iiblicherweise liber zwei angetriebene Linear-Achsen : eine 
fur die Entnahme- und Absetzbewegung und eine fur den Transport 
( Fig. 1 ). 



Probleme 

Jede Achse ist getrennt zu steuern, und oft bestehen besondere 
Anf orderungen an die Dynamik der Bewegungsablauf e, weil zwar 
im Interesse hoher Durchsatze schnell gefahren werden soil, an- 
dererseits aber nur begrenzte Beschleunigungs- und Verzoger- 
ungswerte zulassig sind, weil sonst der Greifer das zu bewegen- 
de Teil verlieren kann. Dies erhoht die Kosten der Steuerung. 
Dazu kommt, daB zwei Linearachsen, auch wenn nur geringe Anf or- 
derungen an die Prazision bestehen, die Kosten flir die Mechanik 
eines solchen Gerats so f ixieren, daB manche technisch sinnvol- 
le Anwendung unwirtschaf tlich erscheint. 

Bedingt durch die Bauart von Linearachsen, sind die AuBenmaBe 
der Gerate stets wesentlich groBer als der nutzbare Verfahrweg. 
Dadurch ist ein Einsatz nur moglich, wenn entsprechend groBer 
Einbauraum vorhanden ist, und die Zuganglichkeit zur Entnahme- 
und Absetz-Stelle, beispielsweise fur Wartung und Reparatur, 
wird durch den Uberbau verschlechtert . 



Erfindung 

Diese Probleme konnen in vielen Anwendungsf alien mit den MaB- 
nahmen des Anspruchs 1 gelost werden. 

Vorteilhafte Wirkungen der Erfindung : 

- Mit der Erfindung werden die notwendigen Bewegungen auf 
einfache Weise erraSglicht, und der Steuerungsauf wand auf 
die Steuerung einer einzigen Drehachse reduziert. 

- Die tibergange zwischen den Bewegungsphasen •Aufnehmen 1 , 
• Transport ieren 1 und •Absetzen 1 erfolgt kontinuierlich 
und ruckfrei und somit leise und verschleiBarm. 

- Mit der Erfindung wird die GroBe der mechanischen Anord- 
dnung wesentlich reduziert ♦ 
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Darstellung der Erf indung 



Allen Anspriichen gemeinsam ist die Eigenschaft, daB der Greifer 
10 auswechselbar am Greif erhalter 1 des Gerats befestigt ist. 
Ein Haupttrager 7 dient bei alien AusfUhrungen zur Befesti- 
gung des Antriebs und der verschiedenen Hebel. Die zum Betrieb 
erf orderliche Steuerung kann in der Abdeckung 9 des Antriebs 8 
oder in einem getrennten Gehause untergebracht sein. 

In Fig. 2 bis Fig. 5 ist jeweils ein mechanischer Greifer darge- 
stellt, es sind jedoch aucti Greifer anderer Bauart (Vakuum-, 
Magnet-Greif er ) verwendbar . 



Die Steuerung bewirkt : 

- Festlegung der Ruheposition des Greif ers, die je nach 
Art der Teilezuf uhrung urid der Bauart des Greifers sehr 
unterschiedlich sein kann. 

- Nach Erhalt eines Startbef ehls : Steuerung eines komplet- 
ten oder teilweisen Transportzyklus . Der komplette Trans- 
portzyklus umfaBt mindestens die Aktionen: 

- Auf nahmeposition anfahren, 

- Greifer zum SchlieBen/Anziehen/Ansaugen ansteuern, 

- warten bis Greif vorgang beendet ist, 

- Absetzposition anfahren, 

- Greifer zum Loslassen ansteuern, 

- warten bis Teil losgelassen ist, 

- Ruheposition anfahren. 



Bei der Ausf uhrung nach Anspruch 2 (Fig. 2) wird nur einer der 
Hebel (2 oder 3) des Parallelogramms vom Antrieb 8 angetrie- 
ben, der zweite Hebel wird uber den Greif erhalter 1 mitgenom- 
men. Ein Hemmen im oberen Totpunkt wird durch den Hilfshebel 4 
verhindert, der dann mit den kurzen Schenkeln der Hebel 2 und 
3 ein weiteres Parallelogramm bildet. 



Bei der Ausf Uhrung nach Anspruch 3 (Fig. 3) werden beide Hebel 
2 und 3 uber den Riemen/Zahnriemen 4 angetrieben. 



Beschreibung Seite 2 



Die Ausfiihrung nach Anspruch 4 (Fig. 4) ist zum Plazieiren von 
Teilen geeignet, die zwischen Aufnehmen und Absetzen gedreht 
werden sollen. Hier wird der Greif erhalter 1 vom Motorhebel 3 
und einem Ftlhrungszapf en 2 so gefuhrt, daB er sich beim Weg 
zur Absetzposition urn ca. 90° dreht. Durch Versetzen des Fiihr- 
ungszapfens in der Hohe laBt sich erreichen, daB der Greif er 
auch unter anderen Winkeln - ca. 60... 120° zur Auf nahmeposition 
gedreht. - an der Absetzposition ankommt. 



Die Ausfiihrung nach Anspruch 5 (Fig. 5) ist zum Plazieren von 
Teilen geeignet # die zwischen Aufnehmen und Absetzen gedreht 
werden sollen. Hier wird der Greif erhalter 1 vom Motorhebel 3 
und einer Fiihrungsnut 2 so gefuhrt , daB er sich auf dem Weg 
zur Absetzposition urn ca. 180° dreht. Durch anderen Verlauf 
der Fiihrungsnut im Anfangs- und Endbereich lassen sich auch 
andere Drehwinkel - ca. 120... 240°- erreichen. 
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zu bewegendes Teil 
Aufnahme-Position 
Absetz- Position 

Lineareinheit 1 , fur Aufnahme- und Absetzbewegung 
Schlitten der Lineareinheit 1 
Lineareinheit 2, fur Transportbewegung 
Schlitten der Lineareinheit 2 
Greifer 



SCHUTZANSPRUCHE 



Gerat zum Aufnehmen und Absetzen von Teilen 
( ■ Pick-And-Place • ) , 

dadurch gekennzeichnet, daB 

- die zum Aufnehmen, Transportieren und Absetzen der Teile 
notwendigen Bewegungen aus der Drehbewegung einer einzi- 
gen, elektromotorisch oder pneumatisch angetriebenen 
Achse abgeleitet werden, und 

- eine mechanische Hebelanordnung die einzelnen Bewegungs- 
komponenten aus dieser Drehbewegung bildet, und 

- der zum Greifen und Loslassen der Teile benotigte Grei- 
fer auswechselbar am Greif erhalter des Gerats angebracht 
ist, und 

- eine elektronische oder pneumatische Steuerung den Ab- 
lauf der Bewegungen steuert. 



Gerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 

- der Greif erhalter an einer Paralielogrammf iihrung befes- 
tigt ist, und ein Hebel dieser Fuhrung iiber eine Dreh- 
achse angetrieben wird. 

( Fig. 2 ) 



Gerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 

- der Greif erhalter an einer Paralielogrammf iihrung befes- 
tigt ist, und beide Hebel dieser Fuhrung von einer Dreh- 
achse iiber Riemen oder Getriebe angetrieben werden. 

( Fig. 3 ) 



Gerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 

- der Greif erhalter auf dem Weg zwischen der Auf nahmeposi- 
tion und der Absetzposition urn ca. 90° gedreht wird, 
sodaB Teile in vertikaler Richtung aus Behaltern entnom- 
men, und in horizontaler Richtung plaziert werden kon- 
nen, oder umgekehrt. 

( Fig. 4 ) 
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5 ) GerSt nach Anspruch 1 ,' "dadurch geicennieichnet , da 6 

( Fig. 5 ) i 
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Fig. 1 




Fig. 5 



